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Критерием формирования сигналов управления исполнительными 
механизмами управления движением колесной машины в тяговом и в 
тормозном режимах являются заданные пороговые значения коэффи- 
циентов относительного скольжения контактов колес S. В данных диапа- 
зонах S происходит максимальное использование сцепления колес с 
опорной поверхностью. Коэффициент относительного скольжения колеса 
зависит  от  угловой  скорости  вращения  колес  к и  скорости  поступа- 
тельного движения остова машины V. Угловая скорость вращения колес 
к измеряется  с  достаточной  степенью  точности  с  помощью  апроби- 
рованных датчиков, скорость поступательного движения остова авто- 
мобиля V в системах управления определяют путем опроса угловых 
скоростей вращения всех колес автомобиля. Средняя скорость движения 
m 
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где Vaср   средняя скорость; ωкi   угловая скорость вращения i-го колеса; 
m – число колес. 
Таким образом, средняя скорость поступательного движения автомо- 
биля определяется путем опроса угловых скоростей вращения всех колес. Но 
скорости вращения колес машины, находящихся, в общем случае, в раз- 
личных условиях их сцепления, могут значительно отличаться. Это означает, 
что ошибка формирования сигнала управления может быть существенной. 
Поэтому становится очевидным, что решение задачи прямого измерения и 
анализа сил в контакте колес с опорной поверхностью позволит существенно 
повысить эффективность алгоритмов управления движением двухколесных 
машин как в тормозном, так и тяговом режимах их движения. Источник 
информации  о  силах  в  контакте  колес  с  опорной  поверхностью  дает 
возможность оценить изменение коэффициентов сцепления колес с опорной 
поверхностью в боковом направлении, что повышает эффективность 
алгоритмов управления движением двухколесных транспортных средств. 
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